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Fig．　2　Silicone－gel　double　layer　model．
softer　than　the　gel　A．　The　penetration　of　the　silicone－gels　are　as　follows：　A；　70，　B；　50，　C；
90．
　　The　vibrating　tip　is　10　mm　in　diameter　and　a　contact　preload　onto　the　gel　surface　is
10　gf．　The　mechanical　impedance　of　these　models　is　measured　with　a　space　of　5　mm．
3．3　Silicone－gel．Tumor　Model
　　Figure　3　shows　a　silicone－gel　tumor
model　．　This　model　includes　two　dif－
ferent　hemispheric　tumors　made　of　sili－
cone－gel　B　and　C　inside　the　silicone－
gel　A．　The　diameter　of　hemisphere　is
60　mm　and　the　height　of　each　tumor　is
43　mm．　The　mechanical　impedance　is
measured　with　a　spaee　of　5　mm　and
the　measuring　points　on　the　tumor
model　are　861　（21　×41）．　The　vibrating
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Fig．　3　Silicone－gel　tumor　model．
tip　is　10　mm　in　diameter　and　the　contact　preload　is　10　gf．
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4．　STRUCTURE　AT“D　VISCOELASTICITY　ESTIMATION　OF　TUMOR　MODEL
4．1　Structure　Estimation
　　In　order　td　estimate　an　internal　strueture　of　tumor　model，　the　me6hanical　impedance
of　silicone－gel　double　layer　model　is　measured．　The　mechanical　impedance　spectrum　is
curve－fitted　by　usihg　Eqn．　｛12｝　and　the　effective　vibrating　radius　a　is　obtained．　The　effec－
tive　vibrating　radius　is　reflecting　a　dependence　upon　an　internal　structure　of　silicone－gel
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tumor　model（5）．　Figure　4　shows　the　relation　be－
tween　the　depth　d　（theoretical　distance　from　the
surface）　and　the　eflecti‘ve　Tv”ibratlng　radiu　s　a．
　　　When　the　depth　is　deeper　than　20　mm，　the
vibrating　radius　of　silicone－gel　AB　and　AC　model
does　not　change　so　much　and　the　silicone－gel　of
lower　layer　does　not　give　an　tnfiuence　to　the　mea－
sured　results．　lt　is　possible　to　estimate　the　M－
ternal　structure，　when　the　internal　object　is　lo－
cated　within　the　range　of　20　mm．
　　In　the　silicone－gel　AB　and　AC　model，　the　re－
lation　between　the　depth　and　the　effective　vi－
brating　radius　is　curve－fitted　by　using　the　fol－
lowing　equations，
　　　　　　　　a　＝　ci±c2e－C3d
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Fig．　4　Relation　between　the　depth　and
　　　　　the　effective　vibrating　radius．
．．．i13）
where　c，，　c2，　c3　is　a　positive　real　number　respectively．
　　　Though　the　obtained　effective　vibrating　radius　includes　an　infiuence　of　peripheral
vibration　around　the　measuring　point，　that　is　not　considered　in　Eqn．　（13）　．　This　is　a
reason　why　the　estimated　structure　image　does　not　appear　clearly　（6）．　ln　an　ultrasound
imaging，　a　reconstruction　algorithm　by　the　ray　tracing　method　is　developed．　ln　this　study，
we　consider　the　influence　of　peripheral　vibration．
　　　Figure　5　shows　the　influence　of　peripheral　vibration　and　Eqn．　（13）　is　transformed　as
follows　：
a＝c1±　c　2　exp
?
????? ＝
3C??6??C d，一di　do－did，　一　d，1 do
?｝
．．．i14｝
where　c　i，　c2，　c3　is　a　positive　real　num－
ber　respectively　and　d，　is　a　signifi－
cant　vibrating　range　in　a　semi－infi－
nite　medium．（d　，一　d，）／　1　d　，一　d，　［
means　a　direction　of　peripheral　vibra－
tion　iniluence　and　（　d．　一　d　，｝／d，　means
an　extent　of　influenced　vibration．　The
infiuenced　range　of　peripheral　vibra－
tion　is　68　measuring　po血ts，　since　the
equivalent　radius　of　influenced　vibra－
tion　is　regarded　as　20　mm　as　in　Fig．4．
d，　and　d．　are　substituted　for　Eqn．　（14）
and　then　the　distance　to　the　tumor
surface　under　the　measuring　point
d，　is　obtained．　Figure　6　shows　a　re一
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Fig．　5　lnfluence　of　peripheral　vibratjon．
constructed　tmage　of　the　tumor　model　structure　considering　the　influence　of　peripheral
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vibration，　which　is　smoothed　by　us一
期gMedian　Filter．　The　value　of　d　show
a　cross－section　in　the　middle　of
model．
4．2　Viscoelasticity　Estimation
　　　Stmilarly　to　the　structure　estima－
tion，　the　mechanical　tmpedance　spec－
trum　of　silicone－gel　AB　and　AC　model
is　curve－fitted　by　Eqn．　（12）　and　the
viscosity　and　elasticity　are　calculated
in　advance．　Figure　7　shows　the　rela－
tion　between　the　viscoelasticity　and
distance　from　the　surface　to　lower　gel
layer．
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Fig．　6　Reconstructed　structure　image
　　　　　of tumors．
　　The　relation　between　u　（　u，　and　＃，　）　and　the　depth　obtained　from　the　silicone－gel　double
layer　model　is　as　follows：
　　　　　　　　pt　i＝　c4＋cse－C6d　．”a5）
　　　　　　　　＃2＝　c4＋cse’C6d　m（16）
where　c，　，　c，，　c，　is　a　posttive　real　number　respectively．
　　　Considering　the　influence　of　peripheral　vibration，　Eqns．　（15）　and　（16）　are　transformed
as　follows：
　グμ1＝C4±C5　exp
一。6dl－c6i22（di－dl　do一ごノ，
ldi－dil　do
?｝
．．．（17）
P2＝c4±　c　s　exp
一。6dl－c6i22（di’di　do’di
ldi－dil　do
?｝
．．．（18）
　　As　＃，’　and　u，’　are　measured　values　at　each　measuring　point，　Eqn．　（15｝　and　（16）　are
substituted　for　Eqn．　（17）
and　（18）．　Then　u，　and　pt2
under　the　measuring
point　are　obtained．　The　re－
lation　between　the　depth
and　u，　／　u，，　considering
the　peripheral　vibration
infiuence，　is　curve－fitted
by　an　equivalent　parallel
model　of　gel　A　and　BIC．
Figure　8　shows　the　3－D
image　of　estimated　vis一
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Fig．　7　Relation　between　the　depth　and　the　viscoelasticity．
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coelasticity　of　internal　hemisphere　gel，　which　is　smoothed　by　using　V　Filter．　The．　values
of　viscoelasticity　show　a　cross－section　in　the　middle　of　model．
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Fig．　8　Estimated　elasticity　and　viscosity　of　internal　hemisphere　gels．
4．3　Discussions
　　As　the　effective　vibration　radius　of　silicone－gel　double　layer　model　does　not　change
when　d　becomes　deeper　than　20　mm　as　in　Fig．　4，　the　estimated　depth　limit　is　in　20　mm
range．　ln　Fig．　8，　a　structural　and　viscoelastic　difference　between　the　internal　hemisphere
gels　and　the　peripheral　gel　A　can　be　sharply　observed．
　　Table　1　shows　the　measured　／　esttmated　diameter　and　viscoelasticity　with　a　standard
deviation　of　tumor　B　and　C　respectively．　Considering　the　influence　of　peripheral　vibra－
tion，　the　estimated　values　approach　the　measured　values　as　it　is　obvious　from　the　table．
Table　1　Estimated　diameter　and　viscoelasticity　of　two　hemisphere　tumors．
tumor　B tumor　C
estlmated estimated
measured　　　not
モ盾獅唐奄р?窒奄 considering
measured　　　no
モ盾獅唐奄р?窒奄獅 considering
diameter
imm） 60．00
57．49
}2．57
58．41
}2．33 60．00
57．73
}0．89
60．08
}1．57
　μ1
iN／m2） 13826
11414}64
13220
}2793994
4515
}38
4277
}50
　　μ2
iNs／m2）12．74
14．49
}0．31
13．70
}0．19 20．43
19．35
}0．09
20．29
}0．14
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5．　CONCLUSIONS
　　In　this　study，　the　relation　between　the　depth　from　gel　surface　to　lower　layer　gel　and
the　viscoelasticity　of　the　silicone－gel　double　layer　model　is　obtained，　by　using　the　me－
chanical　impedance　equation　with　the　vibrating　disk．　Applying　this　r　elation　to　the　sili－
cone－gel　tumor　model　wtth　two　hemisphere　tumors，　the　shape　and　viscoelasticity　of　in－
ternal　silicone－gel　tumors　are　estimated．
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